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筋電位計測デバイスは Spark fun社の「MyoWare」を選択し，A/D変換器は National 
Instruments社の「USB-6001」を選択し，それらのデバイスを接続した(図 1)．筋電位は
MyoWareで増幅後，USB-6001でデジタルデータに変換し PCに保存された．筋電位計測プロ
グラムはNational Instruments 社の「LabVIEW」を用いて開発した(図 2)．ソフトウェア上
でサンプリング周波数を 1000 Hzに設定し詳細な筋電位計測を可能にした． 
 
                             
図 1. Myoware(図 1左)と AD変換器(図 1右)        図 2. 筋電位計測プログラム 
 図 3. 作製したロボットアーム            図 4. ロボットアームの制御プログラム 
 
ロボットアームは SainSmart社の「5-DOF Humanoid Robotic Arm & Hand」を選択し，










後，手を開いて脱力した状態に戻し 1秒間計測した．  
          
        図 5．計測対象の手の形                     図 6．筋電位計測の位置   
 
3. 結果と考察 


























［1］ 吉川 雅博, 『3Dプリンタで製造する 3指電動義手』, 日本義肢装具学会誌, 32 
(3), pp.154-159, 2016 
［2］ 上羽康夫『手その機能と解剖，改定 5版』株式会社金芳堂，pp.141-196，2010 
［3］ 木塚朝博，増田正，木竜徹，佐渡山亜兵，『バイオメカニズム・ライブラリー表面
筋電図』東京電機大学出版局，2008 
